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案した。まず 1 つ目の手法では、仮想、ターゲットの予測に k-dimentional tree データ構造を利用した入出力マップを、
予測に基づく打撃動作生成にミラー則 (mirror law) に類似の視覚フィードバック制御を用いて目標への打撃を実現
した。次に人間が繰返し練習を行し、適切な動作を身につける習熟過程に倣い、サーボ遅れを含む動作系においても正
















(1) ロボットを主体としてこれら 2 つの問題を融合的に解決する手法、 (2) ロボットを主体としてこれら 2 つの問題を
個々に解決する手法、 (3)人間の動作に基づいて間接的にこれら 2 つの問題に対処する手法、を提案している。 (1)は、
「ミラー則J と呼ぶラケット操作のための視覚フィードパック制御が核となる。 (2)は、高速動作を正確に実現する制
御コマンドを学習結果に基づいてリアルタイムで生成する fDirect ILC (Iterative Learning Control) J の活用がポ
イントとなる。また(3)は、マスタースレーブ方式によって人聞がロボットを操作したときの操作コマンドを記憶し、
ラケットの操作パターンやタイミングの決定に利用する点が特徴である。これらの手法は試作した車球ロボットを用
いて詳しく検証され、人間とのラリーも実現している。
以上のように、外界の刺激と運動の密な融合を前提とするタスクのエンコード手法を示した本研究は、ロボットの
機能向上に大きく貢献するものであり、博士(工学)の学位論文として価値のあるものと認める。
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